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(54) Schutzeinrichtung fiir eine Roboteranlage 



(57) Die Erfindung betrlfft eine Schutzeinrichtungfur 
eine Roboteranlage mit einem Roboter, vorzugsweise 
elnem Industrieroboter, die wenigstens zwei Arbeitssta- 
tionen aufweist, zwischen denen der Roboter angeord- 
net ist, so da(3 der Arbeitstisch in dereinen Station von 
einer Bedienperson bestuckbar ist, wahrend der Robo- 
ter am Arbeitstisch in der anderen Station aktiv ist, und 
die dadurch gekennzeichnet ist.. daf3 die Stationen in ei- 
nem Zellengehause (10) nebeneinander angeordnet 
sind und den Roboter (1 6) zwischen sich nehmen, da(3 
mit der vertikalen Achse (1 8) des Roboters (16) eine zy- 



linderformige Schutzwandung (20) drehfest verbunden 
ist, die in einem Winkelbereich (21) often ist, daB sich 
der Roboter (1 6) innerhalb der Schutzwandung (20) be- 
findet, und daB durch den offenen Bereich (21) derzy- 
linderformigen Schutzwandung (20) wenigstens der 
freie Roboterarm (22) herausfahr- oderschwenkbarist, 
so daB durch die Schutzwandung die jeweilige Station, 
in der bestuckt wird, vom Roboter (1 6) getrennt ist, wo- 
bei sich mit derDrehung der vertikalen Basis (17) des 
Roboters urn seine vertikale Achse (18) auch die zylin- 
derformige Schutzwandung (20) verdreht. 



1 



EP 1 375 088 A1 



2 



[0001] Die erfindung betrffft sine SchutzeiRdchtung 
fur sins Robotefaaiage nach den- Oberbegriff des An. 
spruches 1 , 

[0802] Eins seiche Roboteranlag© kann zwei Statio- 
ners bssitzen, von den in einem Fail die sine eine Be- 
stQckungsstation, deren Tisch van einer Bedienperson 
bestOckt wird, und die and&re sine Bearbaitungsstaticn 
ist. in des- ein WerkstGck von einem Roboter bearbeitet 
wird, Nash F&rtigateilung der Bearbeftung verechwenkt 
sich der Roboter urn seine Achse, SO daS die Station, 
in der vorher besiQckt wurde, jotzt die Bearbeltungssta- 
tion ist. Die Station, in der vorher der Roboter ein Work- 
stuck bearbeitet hat, ist ntmmohr die BestOckungsstati- 
on, usw. Arista-t nur zwei Stationen konnen auch mehr 
ais zwei Stationen vorgesehen sein. 
[0003] Die Stationen nehmen den Roboter zwischen 
sich und der Roboter bearbeitet das WerkstOck m- 
nachst in der einsn und darsn in der anderen Station 
usw 

[0004J Zum Schut* des Bedienpersonales ist die Ro» 
boteraniage von einem SchutegerOst oetervon Schutz- 
wanden umgeben; derartigs SchutzgerOste oder-Wan- 
de sind aufwendig herausteiten. 
[0005J Aufgaba der Erfindung ist as, sine Roboteran- 
I'sge einfacher auszufQhren, wobei sin optlmaisr Schutz 
des Bsdienungspersonals gewahrieistet sein soli. 
[0008] Diese Aufgaba wird erflnciungsgsmaB durch 
die Merkmale des Anspruehes 1 gelost 
[0007] Der besondere Vorteii der Erfindung besteht 
darin, daB die Stationen so dem Roboter zugeordnef 
sind, dass der Roboter an jeder Station arbeiten kann. 
Bei zwei Stationen konnen diese nebenelnander ange- 
ordnetsein. Der Roboter berindet sich in einem Berelch, 
der duroh eine Schutzwandung umgrenzt 1st, wobei die 
Schutzwandung einen offensn Bereioh aufweist, durch 
den der Roboterarm herausfuhrbar is;. Diese Ausge- 
staltang ist insbesondere dann von besonderem Vorteii, 
wenn in dem Arbeitsraurn des Robotsrs SchwelBvor- 
gange insbesondere mlt Laserstrahlen errofgen; dutch 
dlszyiindarformige Schutzwandung warden Auswirkun- 
gen von der einen Station, in dem der Roboter arbeitet, 
au? die andere, an der die Bedienungsperson arbeitet, 
und auf die Bedienperson selbsl vermieden. 
[0008J Waiter© vorteiihafta Auageatallungen der Er- 
findung sind den Unteranspruchen zu entnshmen. 
[0009] Anhand der Zeichnung, in der ein AusfQh* 
rungsbeisptel der Erfindung dargesteiit ist, solien die Er- 
findung so wis wattere vorteiihafta Ausgostaltungen und 
Verbesserungen naher srlautert warden, 
[001 0J Eszeigen: 

Fig. 1 sine Seitenansicht einer erfindungsgerndBen 

Roboteranlage und 
Fig ; . 2 eine Aufsicht auf die erfindungsgemaBe Robo- 

teraniagen. 



[0011] Es sei nun Bszug genommen auf die Fig. 2. 
[0012] In einem Zelfengehause 10 sind zwei Statio- 
nen mit je einem Arbeitsraurn 1 1 und 1 2 vorhanden, von 
denen der Arbeitsraurn 11 einen ersten Tisch 13 oder 

s Positionierer und der Arbeitsraurn 12 einen zweiten 
Tisch 14 oder Positionierer aufweist. Das Zeliengehau- 
se 1 0 ist so ausgebiidet, daB beide Arbeitsraume 1 1 und 
12 in einem stumpfen Winkel einander zugaordnet sind 
und direkt aneinander anschlieBen. Selbstverstandiich 

io konnen beide auch im Winkel von 180° oder in einem 
Winkel, der kteiner ais ISO" ist, einander zugeordnet 
sein. 

[0013] Es sei nun Bezug genommen auf die Fig. 1 . 
[0014] Innerhaib des Zeilengehauses 1 0 ist In diesem 

,s gezeichneten Zustand der Arbeitsraurn 11 der Bestuk- 
kungsraum und der Arbeitsraurn 12 der Roboterarbeits- 
raum, mit dem ersten Tisch 13. der hfjsr ais SesiQk- 
kungstisch dient, und dem zweiten Tisch 14. der ais 3e- 
arbeitungstisch diem. Mittig zwischen diesen beiden Ar- 

io beitsraumen 1 1 und 1 2 bet indet sich ein Podest 1 5, auf 
dem ein Roboter 16, der mit seiner Basis 17 urn eine 
vertikale Achse 18 drehbar ist, angeortinet ist, 
[0015] An der Basis 1? (auch RoboterfuB genannt), 
die urn die vertikale Achse 1 8 drehbar ist, Ist ein Arm 22 

« geiertkig a.ngeordnet, an dessen freiem Ends eine 3e- 
arbeitungsvorrichtung 25 angeordnet ist, mit der Werk- 
stOck© beartoeitet warden konnen, Diese Baarbeiiungs- 
vorrichtung kann beispielsweise eine Greifvorrichtung 
oder darGber hlnaus auch eine SchweiSvorrichtung 

o sein 

[001S] Die Zuordnung der beiden Arbeitsraume ist 
nun so, daB eine Bedienperson P am ersten Arbeits- 
raurn 11 tatig 1st, urn den ersten Tisch 1 3 mit WerkstQk- 
ken oder Werkstiickteiien zu bestucken. Zu dieser Zeit 

s ragt der Roboterarm 22 in den zweiten Arbeitsraurn 12, 
urn dort auf dem zweiten Tisch 14 angebrachte Work- 
stflcke oder WerkstQckteile zu bearbeiten, z, B. seiche 
Werkstuckteile mlteinander zu verschweifJen. 
[0017J Sobald die Bedienungsperson den ersten 

5 Ttech 1 3 fertig bestuckt und der Roboter 1 6 seine Arbeit 
Im zweiten Raum 12 beendet haben, schwenkt der Ro- 
boter 15 urn seine vertikaie Achse IB, damit sein Arm 
22 in den ersten Raum 11 gelangt. Die Bedienperson P 
entternt das oder die bearbeiteten WerkstGcka aus dem 

s zweiten Arbeitsraurn und bestuckt den zweiten Tisch 1 4 
mit neuem zu bearbeifenden Werkstucken oder Werk- 
stuckteilen. 

[0018] Die Basis 1 7 des Roboters 1 8 ist auf einer sich 
ebenfalls drehbaren Tragpiaite 1 9 befestigt, so daB bei 
» Drehung der Tragpiaite 1 9 die Basis 1 7 und damit der 
Roboter 16 sich mitdrehen. 

[0019] Auf der Tragplatte 1 9 ist sine zyiinderfdrmige 
Schutzwand 20 aufgebracht, die einen axial an der 
Schutzwand 20 verlaufenden, offenen Bereich 21 urn- 
: faB!, aus dem heraus der Arm des Roboters 23 heraus- 
ragt. 

[0020] Der Durchmesser D des Innenraums 24 der 
zylinderformigen Schutzwand 20 ist so bemessen, daB 
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dann, wenn der Roboter 16 in eine Ruhestellung ver-: 
fahren wird, sich alle Teile insbesondere auch der Arm 
22 mit einer Bearbeitungsvorrichtung 25 innerhalb des 
Zylinderbereiches der Schutzwand 20 befinden, wobei 
es durchaus moglich ist, daft der Roboter nach oben 5 
iiber die Schutzwand 20 hinausragt. 
[0021] Wenn nun der Roboter 16 seine Arbeit im Ar- 
beitsraum 12, d. h. im zweiten Arbeitsraum 12, beendet 
hat, klappt der Roboter 16 ins Innere derzylinderformi- 
gen Schutzwand 20, d, h, in den durch die Schutzwand 10 
20 umgrenzten zylindrischen Raum. Sodann wird die 
Tragplatte 19 zusammen mit der zylinderformigen 
Schutzwand 20 und dem Roboter 16 urn die vertikale 
Achse 18 verschwenkt, so daf3 der offene Bereich 21 
zum Arbeitsraum 11, d. h, zum ersten Arbeitsraum 11, is 
often ist und der Arm 22 in den Bereich des ersten Ar- 
beitsraumes hineingeschwenkt werden kann, so daft 
auf dem dort befindlichen ersten Tisch 13 aufliegende 
Werkstiicke oder Werkstuckteile, die die Bedienperson 
P vorherein- bzw. aufgelegt hat, bearbeitet werden kon- 20 
nen. Damit ist, wie in der ersten Stellung, der Arbeits- 
raum, hier der zweite Arbeitsraum 13, vom Roboter 16 
getrennt, so daB die Bedienperson durch die zylinder- 
formige Schutzwand, d. h. durch den geschlossenen, 
diametral dem offenen Bereich 21 gegenuberliegenden ?s 
Bereich geschutzt ist. Dies kann dann von besonderem 
Vortell seln, wenn der Roboter in dem Arbeitsraum 16 
eine Laserschwei(3ung durchfiihrt. Eventuelle Auswir- 
kungen auf den anderen Arbeitsraum, vor dem die Be- 
dienperson steht, werden durch die zylindrische Schut- 30 
zwand 20 vermieden. 

[0022] Radlai von den belden im Bereich des Reba- 
tes 16 befindlichen Zeilenwftnden 10a und 10b ausge- 
hend sind zur Schutzwand 20 hin vorspringends Stege 
28 und 27 vorgesehen, die als zusatzlicher Schutz den 35 
Zwlsehenraurn zwlschen der Zelienwand bzw. den Zei- 
lenwanden 10a, 10b der beiden Arbeitsraume 11 und 
12 vonsinander trennen. Diese Stege 26, 27 Konnen 
fest oder wegschwenkbar an den Zellenwanden ange- 
brachtsein. w 
[0023] Der im Ausfuhrungsbeispiel verwendete Ro- 
boter ist ein sogenannter Industrieroboter, wie er durch 
eine DIN-Vorschrift beschrieben ist. Selbstverstandlich 
konnen auch andere Roboterarten eingesetzt werden. 
[0024] Dariiber hinaus ist es auch selbstverstandlich, *5 
daB die Arbeitstische 1 3 und 1 4 drehbar Sind, beispiels- 
weise urn eine horizontale oder urn eine vertikale Achse, 
wie dies beispielsweise bei der Ausfuhrung gemaB Fig. 
2 der DE 197 57 249 A1 der Fall ist. 



PstentartsprOche 

1. Schutzeinrichtung fOr sine Roboteranlage mit ei- 
nem Roboter, vorzugsweise einem tndustrierobo- » 
tor, die wenigstens 2wsi Arbeitsstationen aufweist, 
zwlschen denen der Roboter angeordnet ist, so daB 
der Arbeitsilsch In der einen Station von einer Be- 



dienperson bestiickbar ist, wahrend der Roboter 
am Arbeitstisch in der anderen Station aktiv ist, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Stationen in ei- 
nem Zellengehause (10) dem Roboter (16) so zu- 
geordnet sind, dass der Roboter an jeder Station 
Arbeiten verrichten kann, daB mit der vertikalen 
Achse (18) des Roboters (16) eine zylinderformige 
Schutzwandung (20) drehfest verbunden ist, die in 
einem Winkelbereich (21 ) often ist, daB sich der Ro- 
boter (1 6) innerhalb der Schutzwandung (20) befin- 
det, und daB durch den offenen Bereich (21) der 
zylinderformigen Schutzwandung (20) wenigstens 
der freie Roboterarm (22) herausfahr- oder 
schwenkbar ist, so daB durch die Schutzwandung 
die jeweilige Station, in der bestijekt wird, vom Ro- 
boter (1 6) getrennt ist, wobei sich mit der Drehung 
der vertikalen Basis (17) des Roboters urn seine 
vertikale Achse (18) auch die zylinderformige 
Schutzwandung (20) verdreht. 

2. Schutzeinrichtung nach Anspruch 1 , dsdurch ge- 
kennseiehnet, daB der Innersdurchrnesser der 
Schutzwandung (20) so bemessen ist, daB der Ro- 
boter (16) volteiflndig in den Bereich des Innenrau- 
mes der Schutzwandung (20) einfahrbar ist. 

3. Schutzeinrtehtung nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, dass bei zwei Stationen 
die Stationen nebeneinander angeordnet sind und 
den Roboter (18) zwlschen sich nehmen. 

4. Schutzeinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, dass bei zwei Stationen 
die Stationen im Winkel angeordnet sind. 

5. Schutzeinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, dass bei mehr als zwei 
Stationen diese voll- oder halbkreisformig urn den 
Roboter herum gruppiert sind. 

6. Schutzeinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, daB der Bereich zwischen 
den Arbeitsraumen im Zellengehause durch bezo- 
gen auf die Schutzwandung (20) radial von dem 
Zellengehause ausgehend bis zur Schutzwandung 
(20) hin vorspringends, vertikale Stege (26, 27) un- 
terteiit ist, so daB auch die beiden Arbeitsraume au- 
Berhalfa der Schutzwandung (20) voneinander ge- 
trennt sind, 

7. Schutzeinrichtung nach Anspruch 6, dadurch ge- 
foMifaeichrtet, dass die Siege (26, 27) fewrtehend 
oder schwenkbar am Zellengehause angsbrach! 
sind. 
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